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English translation of claim 1 of DE 29 23 634 C2 



1. A control system for individual traffic in a road network comprising 
stationary transmitting devices (3, BK) arranged in the region of the roadways 
and which cyclically transmit to all passing vehicles (1; FZ) items of control 
information supplied by a central unit (Z) and/or are permanently stored, in 
order to reach all destinations attainable from their location, each of the 
individual vehicles (1; FZ) is provided with a receiving device (ME) for the items 
of control information supplied by the control beacons (BK) and an input device 
(EG) for the input of a specific destination, and wherein the items of control 
information which relate to the selected destination are selected and displayed 
on a display device (AG) via a destination comparison device (V1), 
characterized in that 

a) each transmitted item of controf information contains one or more 
control vectors (LV1, LV2 ... LV8), 

which specify the path in norm value and direction value to the next stationary 
transmitting device (3, BK) or the destination, 

b) each vehicle (1; FZ) contains a navigation device (AN) which serves to 
continuously determine the vehicle position and to continuously compare the 
current vehicle positon with the stored control vectors (LV1, LV2 ... LV8) P and 

c) that the items of control information are displayed on the display 
device (AG) when the determined vehicle position is on the track of the 
assigned control vector. 
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Patentanspruche : 

1. Leitsystem fur den Individualvcrkehr in einem 
StraBennetz mit im Bereich der Fahrbahnen ange- 
ordnetcn ortsfestcn Sendecinrichtungcn (Leitba- 
ken), welche von einer Zenirale ubermittelte und/ 
oder fest eingespeicherte Leitinformationen zur Er- 
reichung aller von ihrem Standori aus crrcichbarcn 
Fahrtziele zyklisch an alle passierenden Fahrzeuge 
ubermittcln, wobei in den einzeinen Fahrzeugcn je- 
weils eine Empfangseinrichtung fur die von den Leit- 
baken abermiitelten Leitinformationen sowie ein 
Eingabegerat zur Speichening eines bestimmten 
Fahrtzieles vorgesehen ist und wobei fiber eine Ziel- 
Vergleichseinrichtung die zu dem gewahlten Fahrt- 
zie! gespeicherten Leitinformationen auswahlbar 
sind und Ober cine Anzeigednrichtung die empfoh- 
iene Fahrtrichtung im Fahrzeug anzeigbar ist d a - 
durchgekennzeichnet, 

a) daB jede Qberlragene Leitinformation einen 
oder mehrere Leitvektoren (LVt, LV2 ... 
LVt) umfaBt, die den Weg nach Betrag und 
Richtung zu der nachsten ortsfestcn Sendeein- 
richtung (BK) oder dem Fahrtziel beschreiben, 

b) daB im Fahrzeug (FZ) mtttils einer fahrzeugei- 
genen Navigationseinrichtung (AN) fortlaufend 
die Fahrzeugposition ermittelt und mit den ge- 
speicherten Leitvektoren verglichen wird und 

c) dafl die gespeicherten Leitinformationen Ober 
die Anzcgecinrichtung (AG) d&nn ausgegeben 
werden. wenn sich die crrr-htelte Fahrzeugposi- 
tion auf der Strecke des zugehorigen Leitvek- 
tors befindet 

2. Leitsystem nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Leitbaken (3) ortlich mit Verkehrs- 
signalgera ten (5, 7) gekoppelt sind. 

3. Leitsystem nach Anspruch 2. dadurch gekenn- 
zeichnet daB die Sendee! n richtung (3) einer Leitba- 
ke (BK) in einem Signalgebergehause (5) unterge- 
bracht ist 

4. Leitsystem nach einem der Anspruche 1 bis 3. 
dadurch gekennzeichnet daG die nach dem an sich 
bekannten Prinzip der Koppelnavigation arbcitende 
Navigations-Einrichtung (AN) einen Wegimpuisge- 
ber (WC) zur Ermittlung des Fahrtweges und einc 
Magnetfeldsonde (MS) zur Ermittlung der Fahrt- 
richtung besitzL 

5. Leitsystem nach Anspruch 4. dadurch gekenn- 
zeichnet daB von den Leitbaken jeweils Korrektur- 
werte als Ausgangskoordinaten fur die weitere Kop- 
pelnavigation ubertragbar sind. 

6. Leitsystem nach einem der Anspruche 1 bis 5. 
dadurch gekennzeichnet daB die Leitvektoren von 
den Leitbaken (BK) zu den Fahrzeugen (FZ) '\n nach 
Reisezielen geordneten Bldcken Obertragbar sind. 

7. Leitsystem nach einem der Anspruche 1 bis 6, 
dadurch gekennzeichnet daB zusatzlich zu den Leit- 
vektoren ortsgebundene Verkehrsinformationen zu 
den Fahrzeugen ubertragen und dort positionsge- 
recht angezeigt werden. 

8. Leitsystem nach Anspruch t. dadurch gekenn- 
zeichnet. dafl mehrcrc Leitvektoren (LV\. LV2 ... 
LV8)keitenf6rmig nacheinander in den Fahrzeugen 
(TZ^ anzeigbar sind. 

9. Leitsystem nach einem der Anspruche I bis 8, 



dadurch gekennzeichnet, daB in der Navigations- 
Einrichtung (AN) fur jeden Leitvektor (LV...) aus 
einer maximal zulassigen Abweichung Uberwa- 
chungsflachen (UF) ermittelbar sind und daB das 
5 Verlassen einer solchen Uberwachungsflache uber 
eine Priifeinrichturig (V3) feststellbar und durch ein 
Signal anzeigbar ist 

10. Leitsystem nach Anspruch 9. dadurch gekenn- 
zeichnet, daB beim Verlassen einer Oberwachungs- 

io ftache (UF) uber die Hrufeinrichtung (V3) die Aus- 
gabe der weiteren gespeicherten Leitinformationen 
unterdruckbar ist 

1 1. Leitsystem nach einem der Anspruche 1 bis 10, 
dadurch gekennzeichnet, daB eine empfohlene 

15 Fahrtrichtung im Fahrzeug jeweils als Fahrtrich- 
tungspfeil (23) auf einer Winkelskala (22) anzeigbar 
ist und daB die Entfernung bis zu einer empfohlenen 
Fahrtrichtungsanderung jeweils durch eine numeri- 
sche Anzeige (24) im Fahrzeug darstellbar ist 

20 1 2. Leitsystem nach einem der Anspruche 1 bis 1 1 , 

dadurch gekennzeichnet, daB eine autarke Naviga- 
tionseinrichtung vorgesehen ist, bei der ein Zielvek- 
tor nach Betrag und Richtung in eine weitere Ver- 
gleichseinrichtung (V4) eingebbar ist, welcher 

25 gleichzeitig die durch ICoppelnavigation ermittelte 
Fahrzeugposition zufuhrbar ist und daB von der 
weiteren Vergleichseinrichtung (V4) uber die An- 
zcigecinrichtung standig der jeweilige Luftlinien- 
vcktor vom aktuellen Standort zum Ziel ausgebbar 

30 ist 



35 Die Erfindung bezieht sich auf ein Leitsystem fur den 
Individualverkehr gemaB dem Oberbegriff des Patent- 
anspruchs 1. 

Ein einem solchen Leitsystem entsprechendes Ver- 
fahrcn zur Informationsubertragung 1st bereits bekannl 

40 (DE-AS 19 51 992). Dieses Vertahren "nat bereits gegen- 
Ober andcren bekannten Systcmcn den Vorteil, daB ent- 
lang der Fahrtstreckcn lediglich ortsfeste Sendeeinrich- 
tungen und in den Fahrzeugen lediglich Empfangsein- 
richtungen crforderlich sind. Da ruber hinaus werden 

as zwar bei dem bekannten Verfahren zur Obertragung 
der Leitinformationen in der Fahrbahn verlegte Sende- 
antennen verwendet: da abcr vom Fahrzeug keine In- 
formalionen abgegeben werden und da gleichzeitig die 
von der ScndecinricKtung abgegeben en Informationcn 

50 in gleichcr Weise an alle passierenden Fahrzeuge uber- 
miltelt werden, kann die Obertragung auch auf cinfa- 
chere Weise Ober beispielswcise am StraBenrand ange- 
oranete Bakcn erfolgen. , 
Das bekannte Verfahren hat allerdings noch den 

55 Nachteil. daB die Sendeeinrichtungen jeweils don ange- 
ordnel sein mGssen. wo die Leitinformationen dem 
Fahrzeugfuhrer angezeigt werden mussen. Diese Anzei- 
ge muB rechtzeitig erfolgen. also jeweils eine angemes- 
sene Strecke vor einer Kreuzung. damit der Fahrzeug- 

bo fuhrcr sich auf ctwaigc Richtungsanderungcn cinstcllcn 
und sich beispielswcise cntsprechend einordnen kann. 
Diese Stellcn fQr die richtige Anzeige konnen abcr ver- 
sorgungstcchnisch oft ungunstig licgen, so daB im allge- 
meinen cigenc Versorgungslcitungcn und untcr Um- 

65 stSnden cigenc Gchausc und dcrglcichcn geschaffen 
werden mOssen. Dies kann in vcrschiedcncn Fallen zu 
Schwicrigkciten fiihren, in jedem Fall bcdculct cs einen 
relativ hohen Aufwand. Ein derartiges Leitsystem kann 
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tionen bis zum Ziel in cincn Speicber des Fahrzeugs tecnmscner a.cnt 8^f e " 5lC "^' k7»™. 

Segcben werdcn mussea Endang des Fahrtweges es beispiebwe.se m6ghch ,d« 

■ J Il^t5«n«ir*he- aufeestellt. welche ihre Positicns- 10 gen stehenden Uchtsignalanlagen mit Masten. Netzan 

SlSTSlS; vSeikoLenden FahVzeuge ab- L.Qssen. Gerateschrznken „„d >bMn><» 

SSse Positionskennzeichen werden mit den zunutzen und d.e Le.tbake rn.t d.esen Verk^euer- 

JeacichenS Informations welche eine Ortsbestim- gera.en zu koppela So kann b«sp.elsw«e -.mU nba- 

£2* emhaken. ver^Iiehen. und bei Oberemstimmung ke mit in einem Signalgebergehause untergebracht taw. 

betreffende Information ausgegebea Dieses is auf dieses aufgesetzt werdea 

S^em hatden SddiB .lie Informauonen fur den Bei dem erfindungsgem.Ben Le.tsystem konnen also 

fSenwSineSemmehroderwemgerfestcodier. die ortsfesten Bnrichtungen verhaluusmaB.g bdhg ge- 

fe sSer voriiegen mussen und daB dieser Speicber staltet werden. was den Aulbau ernes ^ nnv 

l u Berinn der Fahrt in das Fahrzeug eingesetzt werden fangreichen Systems begunst.gt. D.e Le.fcaken konnen 

mufsCmit mag dieses System for ganz bes.immte zo nicht nur an wimchafthch gunsugen SteUen angeordne 

£ SttaSSS we^Kes^ Sys^ar SneTchneWnS am On der Leitbake gieichzehig 

d!e Baken aTs SendTr fur Leitinformationen gev,an. im Fahrzeug angeeigi . werden mussea konnen von d^ 

i^^mt^mj^S^nOtrlmFwhmut 25 ser Leitbake auch Utunfonnationen fur erne lai.ge.-e 

Se ^£ Information angezeigt werden soil. Strecke ubertragen werden. D.e U.unformauonen wer- 

t n Positionsgeber am StraBennmd in- den fur einen ganzen Abschn.tt .m Fahrzeug gespe.- 

em entsprecnenaer rt».ui«« 6 narfj ^ nach m Fahrzeug jewe) | s d, e 

SU £e DE35 23 41 162 beschreibt allgemein ein Kop- Information ausgegeben wird, die der gerade erreichten 

pemavigaUonssystom zur ^igen g^TSS » arbeitet zweck- 

. SS^sSS^^^SS^!& maBigerweise nach dem an sich bekannten Pnnzip der 

g kem a «^ K «* y **~!J , t . kannle _ vieimehr eeben die Koppelnavigation, wobe. die jeweihge Fahrzeugposi- 

g .hren , Standort S^MeB^wn ei- lion durch vektorielle Addition ermiuelt wird. Hierbei 

E SmSS J^dS KSSSLof^ 35 wird der Fahnweg zweckmaBigerweUe Ober einen 

I £ an ri»7 zSJ welche aus diesen MeBwerten und Wegimpulsgeber und d.e Fahrtnchtung fiber erne Ma- 

• r m zulem betannten Standort den neuen Fahrzeug- gnetfeldsonde fes.geste lit. Da d.e Koppelnavigauon 
, . dem / u ' e ^^" n ^ n is j donnicntvorgesehen ,dieer- fiber langere Strecken immcr e.nen gew.ssen Fehler 
£ Sfii sS££ ta wKSSdffiEi^ aufweist ist es wci.erhio zweckmaBig. beim Pass.eren 
£ J^ISSXSSwiat aulerdem such b^reiu in «o von Leitbaken immer wieder Korrekturwerte e.nzuge- 
f 2?^SS3te£iht Zetoehrift Inter- ben. Dies geschieh. in einfachster Weisc dadurch. daB 
t S Sc el m bis T72. beschrieben. Dor. wird aus die Lehbake jewe.ls dem pass.erenden Fahrzeug thre 
' drzu^ge cg en Entfernung und dem Kurs eines genauen Ortskoordinaten Oberm.ttelt Diese genauen 

• Fahrleu« fcweiU die aktuelle Position und die Fahrt- Ortskoordinaten konnen dann .Is Ausgangspunkt fur 
SSI?uSSundkartend.fslelliingproji2ien. « die weitere Koppelnav.gat.cn verwendet werdea 

A us der OE Osl ^0 51 645 ist schlieBlich einc Einrich- Fflr groBere Abs.ande zw.schen den Leubaken rmn 

tune zur Ausgabe von Informationen an einen Fahr- mehreren Anderungen kdnnen mehrere Lctvektoren 

zculfOh e/ takannt wobei zu Beginn der Fahrt ein kettenformig nache.nander ,n den Fahrzeugen ange- 

Soeiche mi den gesamten InformaTionen fur den W*g zeigt werdea Jeder Le.tvek.or kann dabe durch £e 

fm Fah^eug eingesetzt wird Die Ausgabe der Informa- 50 Koordinaten des nachsten Zw.schenz.eles (Sp.tze des 

tionen erfolet in Abhangigkeit vom zuruckgelegten Vektors)best.mmt werden. 

Werwobei noch einc gewisse Korrekturmoglichkeit in Die Ausstattung der Fahrzeuge w.rd zwar durch d.e 

" der Weise vo^esehen ist. daB der Informationsgeber zusa.zliche Navigat.ons-E.nnchtung g«genuber den be- 

immer bei markanten Richtungsanderungen des Fahr- kannten Sysiemen etwas aufwend.ger. doch hat d.ese 

: ^eu/s weiteTgeschaltet wird. Auch bei diesem System 55 Zusatzeinrichtung neben dem bere.ts erwahnten genn- 

• m^B ato einF«tspeicher mi. den gesamten Wegdaten geren Aufwand fOr da: Oesamtsys.em auch fu. da em- 
' Tr VeKugung s.ehcn: im Obrigen ist das System ver- zelne Fahrzeug noch we.tere Vorte.le. So kann m.t der 

h5 UnlmS umicher.da die Weiterschal.ung mi. belie- Navigalions-Einrichtung im Fahrzeug uberpruf, wer- 

S bSen SuSe^ngen des Fahrzeugs erhebliche den. ob der Fahrer die LeU.rJormat.onen ncht.g yer- 

\ Sr^lichkeiien in sich bire. w s.anden und ausgefuhr. hat. Wenn die Le.t.nformat.on 

^tS SnS Leiisystem der ein- als Lei.vek.or gegeben wurde. konnen fur jeden Le.t- 

E an« eenanntenAr. so zu ges.al.en. daB der Aufwand vek.or aus den maximal mogl.chen Weg- und W.rJcel- 

fro g r«s E fes,e^ ^Gnrich.ungead h. an Baken. gering ge- fehlern der Ko P pelnav.gat^nse.nr.chtung Oberwa^ 

hal.en werden kann. daB die Baken unabhangig von den chungsflachen errechnet werden. VerlaBt °« Fahrzeug 

a „xS os eine solche Uberwachungsriache. so kann d.es durch 

gen Pofuioncn aufges.ell. werden konnen und daB eine Prufeinrich.ung fes.^es.eli. und angeze.g. werdea 

fro"zdem rinc rich.iie Ar^eige aller Lei.informa.ionen ZweckmaBigcrweise werden .n d.esem Fall alle wene- 

m F a hrTeu K wahrend der gesam.en Fahr, gewShr.eis.e, ren Anzeigen gelosch.. D.e empfohlene Fahrtnchtung. 



also der Leilvektor, kann im Fahrzeug in Form eincs 
Richtungspfeiles angezcigt werden. wobci tiber cine nu- 
rnerische Anzcige auch jeweils die Entfcrnung bis zum 
On der nBchsten falligen Richtungsandcrung angezcigt 
wcrden kann. 

Ein weitercr Vorteil der zusatzlichcn Navigations- 
Einrichtung besteht uarin, daB Ober das mit Leilbaken 
versehene Gebiei hinaus eine autarke ZielfDhrung mog- 
Itch ist So kann man beispielsweisc beim Verlassen des 
mit Leitbaken versehenen Gebietes. etwa beim Grenz- 
Gbertritt in das Ausland. relative Zielkoordinatcn eingc- 
ben. Diese Ziclkoordinaten sind in einer wcitercn Ver- 
gleichseinrichtung mit der in der Navigations- Einrich- 
tung ermittelien jeweiligcn Fahrzeugposition vcrglcieh- 
bar und zur Ausgabe eincs Zielvektors nach Bctrag und 
Richtung auswertbar. I m Fahrzeug kann dann laufend 
der Luftlinienvektor nach Richtung und Entfcrnung 
vom aktuellen Standort zum Ziel angezeigt werden. 

Die Erfindung wird nachfolgend an Ausfiihrungsbci- 
spielen anhand der Zcichnung naher erlautert. Es zcigt 

Fi g. 1 eine m6gliche Anordnung der einzelncn Gera- 
te eines erfindungsgemsiflen Leitsystems. 

Fig. 2 ein Block schahbild fur den Aufbau eincs sol- 
chen Leitsystems, 

Fig. 3 die Darstcllung cincr Leitempfchlung als Kct- 
le von Leitvektoren. 

Fig. 4 ein mdgliches Anzeigegerat im Fahrzeug fflr 
die empfohlene Fahrtrichtung. 

Im BeispicI der Fig. I ist die mdgliche Anordnung 
der ortsfesten Gerate einerseits und der Fahrzeuggera- 
te andererseits dargestelli. Ein Fahrzeug 1. dassich ent- 
lang einer StraBe 2 bewegt, crhSIt seine Leitinformatio- 
nen von cinem ortsfesten Sender, der Leitbake 3. Diese 
Leitbake 3 ist an einem ohnehin vorhandenen Signal- 
mast 4 angeordnet. der beispielsweise einen Lichisignal- 
geber 5 sowie eine Hinweistafel 6 tragt. Urn die Leitba- 
ke 3 besonders einfach und geschiitzt unierzubringen. 
wurde ein Signalgebergehause 5 gewahlt, welches for 
vier Signalfelder 6 ausgelegt isL Ober den drei einge- 
bauten Signalfeldern fur die drei Signalfarben ist die 
Leitbake 3 in das Signalgebergehause 5 eingefugu Das 
Verkehrsleitgerat ist am StraBenrand in einem Gehausc 
7 angeordnet, welches gleichzeitig ein normales Ver- 
kehrssieuergerat enthaltcn kann. 

Die Leitbake cnthalt zweckmafligerweise einen Mi- 
krowellen- oder Infrarotsender. der die Leitinformatio- 
nen zum Fahrzeug 1. und zwar zu jedem passierenden 
Fahrzeug 1 GbertragLDa die Lichtsignalgeber an Kreu- 
zungen aufgestellt sind. handelt es sich bei den hier ab- 
gestrahhen Leitinformaiionen nicht um die zu dieser 
Kxeuzung gehongen Angaben. sondern um Leitinfor- 
mationen. die erst an der nachsten und an weiteren 
Kreuzungen aktuell werden und dann dort im Fahrzeug 
\ 1 angezeigt werden sol ten. 

Das Fahrzeug 1 enthalt einen Mikrowellen- oder In- 
fra rotempfenger 8. der die Leitinformationen von der 
Leitbake 3 aufnimmt und dem Auto-Navigations-Gerat 
/ 9 zufuhrt Diese Auto-Navigatioro-Einrichtung 9 erhalt 
7 gleichzeitig lnformationen uber Betrag und Richtung 
\ des jeweils zuruckgelegten Weges. Zu diesem Zweck ist 
( ein Wcgimpulsgeber 10 zur Wegmessung und eine Ma- 
gncifcldsondc It zur Mcssung der jeweiligcn Fahrtrich- 
tung um Fnhrzcug angchracht. Hin in Ucr Auto-Navign- 
i ions- Ein rich tung 9 vorgesehener Mikroprozcssor bil- 
dct aus den MeBwcrten des WcgimpuUgebcrs und der 
Magnetfeldsonde inkrcmcntaJe Wegvckloren und ad- 
diert diese laufend. Aufgrund der so bestimmten Fahr- 
zeugposition k6nnen die onsabhangigen Leitinforma- 
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tionen aus einem groBcrcn Block selckticrt und zur 
rcchlcn Zcit angezcigt werden. Zu dicscm Zwcck i.si an 
die Aulo-Navigaiionscinrichuing cine Ein- und Ausga- 
bccinrichiung 12 angcschalict. Diese leuicrc cnthalt 

5 beispielsweise ein Tasicnfcld zur Eingabc des gcwiihl- 
ten Fahruicles und cine Anzcigccinrichtung. Ober dicsc 
Anzeigceinrichiung wcrden die dem gcwahlien Fahrt- 
ziel enlsprcchcndcn Leitinformaiionen zur gegebenen 
Zcit und am gegebenen Ort angezcigt. AuBerdcm kon- 

io ncn auf der Strcckc geltcnde Vcrkehrszeichen und son- 
stigc Hinwcise von der Leitbake 3 zum Fahrzeug iiber- 
tragen, in der Auto- Navigations- Einrichtung 9 gespei- 
chen und zur richtigen Zeil Ober die Ein- und Ausgabc- 
cinrichtung 12 angezcigt wcrden. Unlcr der richtigen 

15 Zcit ist der Einsatzpunkt zu versiehen. also der On. an 
dem die Anzeigc crscheini und die Dauer der Anzcige. 
also die Fahrstrcckc. wahrend der die Anzcige crfolgen 

Die Wirkungsweisc des Leitsystems wird nachfolgcnd 
20 anhand des Blockschaltbildes von Pi g. I criautert. uas 
System besitzi zunSchsi eine Zcntralc Z, wclchc Ver- 
kchrsinformationcn aus dem gesamten crfaBbarcn Ge- 
biei erhalt und daraus Leitinformaiionen fur die einzcl- 
nen in Frage kommenden Ziclwunschc erarbcitei. Fur 
25 jeden Ausgangsort gibt es cin bestimmtes Bundel von 
ZielwOnschen und entsprcchend zugchorigen Lcitinfor- 
matiooen. Dieses Bundel von Leitinformaiionen wird an 
die betreffenden Ausgangsorte zu der dori befindlichcn 
ortsfesten Bake ubermittelt. Dabei muB. wic crwahnt, 
30 die Bake BK nicht unmittclbar jeweils an dem betreffen- 
den Ausgangsort aufgestelll scin. Vielmehr ist die Bake 
an cincr gunstigen Stcllc in der Nahc eincs oder mehrc- 
rcr Ausgangspositioncn fur Leitinformaiionen angeord- 
net. 

35 Die cinzelnen Bakcn BK sind also mit der Zcntralc Z 
Ober Leitungen L oder Funkkanalc verbunden. Sic cr- 
halten von dort Leitinformationen und geben gegebc- 
ncnfails auch an Ort und Sicilc ermhietie I nforma tionen 
uber die Leitungen L an die Zcntralc weitcr. Die einzel- 

40 nc Bake sirahlt dann zyklisch ihre zugehorigen Leitin- 
formaiionen an die passierenden Fahrzcuge ab. Dicsc 
Leitinformaiionen kommen einerseits, wic crwahnt. von 
der Zcntralc Z. Daruber hinaus konncn abcr in der Bake 
sclbst ortsspczinschc Lei li nforma tionen gespcichcrt 

45 sein. die unabhangig von der Obcrgeordneten Verkehrs- 
lage siandig gehen und deshalb auch slandig an die 
Fahrzeuge abgestrahlt werden. Dazu konnen beispiels- 
weise auch Verkehrszeichen, Geschwindigkeitsvor- 
schriften fur bestimmte Slrcckenabschniltc und derglei- 

50 chen Informalionen kommen. 

Das Fahrzeuggerat FZ cnthalt zunachst den Mikro- 
wellen- oder Infrarotempfangcr ME der die Leitinfor- 
mationen von der Bake empfangl und der Auto-Naviga- 
tions-Einrichtung AN zufuhrt. Die von der Bake abge- 

55 strahlten und vom Empfanger ME aufgenommenen 
Leitinformationen sind nach Fahrtzielen geordnet, d. h. 
jede Leitinformation ist einem bestimmten Fahrtziel zu- 
geordneL Die ankommenden Leitinformationen werden 
zunachst einer Vergleichseinrichtung VI zugefuhrt in 

60 welche auBerdem uber ein Eingabegerat EC und einen 
ZielspeicherZSPdas vom Fahrcr gewunschte Fahrtziel 
cingegeben wird. Dieses Eingabegerat EC kann bci- 
.spicLsweisc cine Tasiaiur tnlcr dcrglcichcn scin. Slimml 
das gcwiihlle f ahrtziel mil dem einer Ixiiinforniation 

65 zugeordnctcn Fahrtziel fibcrein. so wird diese bet reff co- 
de Leitinformation in den Informationsspeicher SPl 
eingegeben und gespeichen. Im allgemeincn werden ei- 
nem bestimmten Fahrtziel mehrcrc Leitinformationen 



I ' AuOerdem gehori zu jcdcr Lritinformation cine Orts- 
l/bestimmung uber die Posilion. von der aus die bctref- 
['fende Lcilinformaiion gehen soil. Dicsc Ortsbcstim- 
mung muB nicht mil ocm Standort der Lcitbakc ubcr- 
cinstimmen. Diese Ortsbcstimmung wird mil der jewci- 
ijgen Leiiinformation im Informationsspetthcr SP 1 ge- 
spcichcrL 

Ein Posi'^nsspcicher SP2 cnthalt auOerdem die je- 
weilige aktuelle Fahrzeugposition. und diese Fahrzeug- 
posilion wird laufend zusammen mil den gespcicherten. 
bcsiimmten Leiiinformaiioncn zugehorigen Ortsbe- 
slimmungen aus dem Informationsspcichcr SP t ciner 
Orts-Vergleichseinrichtung V2 zugefuhrt Sobald die 
y akluelle Fahrzeugposition mil einer gespeichenen Ons- 
| besiimmung Obereinsiimrnt. wird die zugehdnge Lc;t;n 
] formation aus dem Jnformationsspeicher SPX einem 
I Ausgabegerat AC zugefuhrt. Hicrbei handeli es sich 
normalerweisc urn ein optisches Anzeigegerat. welches 
beispielsweisc Anweisungen in f orm von Richtungs- 20 
pfcilen anzcigt. Auch anderc Informationen konnen ent- 
weder bildlich (Verkehrssignale) oder digitalc (Gc- 
schwindigkeitsbegrenzungen und sonstige Informatio- 
nen) angczeigt werden. 

Die Fahrzeugposition wird im Positionsspeicher SP2 25 
laufend aktualisiert Zu diescm Zweck werden die ge- 
speichenen Ortskoordinatcn laufend einem Addierer 
ADD zugefuhrt, in den gleichzcitig laufend der zurOck- 
gelegte Weg eingegeben und zu den alten Positionsko- 
ordinaien vektoriell addiert wird. Die Wegvekloren 30 
werden j»us den MeDwerten eines Wegimpulsgebers 
WC und ciner Magnetfeldsonde MS in einer Vcktorbe- 
stimmungseinrichlung Vflermittelt Hierzu wird zweck- 
maBigcrweise ein Mikroprozcssor verwendct 

Die Posiiionsmcssung kann auf einfachc Weisc bcim 35 
Passicrcn einer Bake korrigicn werden. Zu diescm 
Zweck sendet die jcwcilige Bake BK neben den Leiiin- 
formaiioncn auch ihre absoiutcfi Ortskoordinslen 2 us* 
Dicsc Ortskoordinaten - werden^ im Empfanger ME 
cbenfalls cmpfangen und dem Positionsspeicher SP 2 40 
zugefuhrt Im Positionsspeicher SP2 werden dann die 
bishcr errechnetcn Ortskoordinatcn durch die Ortsko- 
ordinatcn der Bake BK ersetzt Diese dienen dann fur 
die weitcre Koppclnavigation als AusgangspunkL 

Die Leitinformationen werden zweckmafligcrweise 45 
als Kettc von Leitvektoren gegeberu wie dies in Fi g. 3 
dargestclh ist Der empfohlenc Weg beginnt beispiels- 
weisc an ciner Leitbake EK oder knQpft am letztcn 
Zwischcnziel einer Leitcmpfehlung an. Die Fi g. 3 zeigt 
nun. was beispielsweise an Informationen fur den darge- 50 
stellten Streckenabschnitt ubcrtragen und im Fahrzeug 
angezeigt wird Beginnt das Fahrzeug den Leitvektor 
LVt zu vcrfolgea was in der Auto- Navigations- Ein- 
richtung AN festgesteilt wird so wird beim dargestell- 
ten Beispiel das Verkehrszeichen »Kauptverkehrsstra- 55 
Be« mit angezeigt In F i g. 3 ist jeweils zu den betreffen- 
den Zeichen die Anzeigedauer als Anzahl von Leitvek- 
toren angegeben. Das erwahnte Verkehrszeichen 
»HauptverkehrsstraBe« wird also fur die Dauer eines 
Leitvektors angezeigt Noch wahrend das Fahrzeug den 60 
Leitvektor LV\ verfolgt wird der Leitvektor LV2 aus 
den gespeicherten Koordinaten seines Anfangs und sei- 
nes Endes errechnet und bereits angezeigt Der Fahrer 
hat also Zeit sich in die richtige Fahrspur einzuordnen. 

Zu Beginn des Leitvektors LV2 erschcint dann das t5 
Verkehrszeichen »Vorfahrt beachienw und wird fur die 
Daucr von funf Leitvektoren angezeigt also bis zum 
Ende des Leitvektors L VS. AuBcrdem wird im Anzeige- 



gezeigt. Auch die EmfermW^bis zur Kreuzung am Ende 
des Leitvektors LV2 kann die Auto-Navigations-Ein- 
richtung laufend bcrechncn und anzeigen. Wahrend des 
5 Durchfahrens des Leitvektors L V3 wird auf Kinder hin- 
gewiesen.am Anfang des Lcitveklors LV5 erscheint ein 
Hinweis auf eine Lichtsignalanlage an der nachsien 
Kreuzung; weiierc Verkehrszeichen kfinnen in der glei- 
chen Weise ubertragen und angezeigt werden. 
10 Eine Anzeigem6glichkeit fflr den Leitvektor ist in 
F i g. 4 dargestellt. Dabei handeit es sich um ein Rundin- 
strument 21 mit einer Winkelcinstellung 22, wobei ein 
Richtungspfeil 23 die jeweils empfohlene Fahrlrichtung 
beschreibt I n der Mitle ist auBerdem ein Anzeigefeld 24 
15 fur eine alphanumej jschf Frnfernungsangahe vnrgese^ 
"hen! Hler tst abzujes enTab wann die empfohlene un d 
a ngczcigle Rig fiunfs^^ 

TTgT Tist also an dem Anzei geger§t abzulesen, daO nac h 
3 foWfetcrn hafbTcchlTa bgebogen werden so il. 

Da uie uc i ti fu o nun i tori c n, also vor sllcm die Empfch ■ 
lungen uber Richtungsanderungen Jeweils an eine Orts- 
bcstimmung gekoppelt und zusammen mit dieser Orts- 
bestimmung im Informationsspeicher SPt gespeichert 
sind. kann uber die Auto- Navigations- Einrichtung AN 
auch die Befolgung dieser Leitinformationen Oberwacht 
werden. Im Fahrzeuggcrat wurden deshalb zu jedem 
Leitvektor aus den maximal moglichen Weg- und Win- 
kelfehlem der Koppelnavigationseinrichtung Oberwa- 
chungsflachen errechnet In F i g. 3 sind solche Oberwa- 
chungsflachen tVFpunktiert eingezeichnet VerlSOt das U 
Fahrzeug eine solche Gberwachungsflache, so sind alle // 
folgenden Leitempfehlungcn bis zur nachsten Leitbake ; 
hinfallig; die weiteren Anzeigen werden also geldscht If 
bzw. die Angabe von Informationen wird gesperrt. Beim 
Blockschallbild von Fig. 3 sind die Oberwachungsfia- 
chen zweckmSBigerwctse im Speicher SP 1 gespeichert 
Sie werden in der Prufeinrichtung V3 mit den jeweili- 
ger. Ortskoordinaten des Fahrzeug? verglichen. VerlaBt j 
das Fahrzeug die Obcrwachungsfiache. so kann dies in / 
der Ausgabecinrichtung optisch oder akustisch ange- 1 
zcigt werden. Weitere Leitinformationen werden erst 
dann wicder angezeigt wenn das Fahrzeug die nachste 
Leitbake BK passiert und neue. gQltige Leitinformatio- 
nen erhalt 

Licgt das Fahrtziel auBerhalb des vom Leitsystem 
erfaOten Bereiches,so kann Oberdie Auto-Navigations- 
Einrichtung eine autarke Zielfflhrung erreicht werden. 
Zu diescm Zweck wird uber die Eingabeeinrichtung ein 
Zielvektor nach Betrag und Richtung in eine Vergleichs- 
einrichtung V4 eingegeben, welche gleichzeitig die 
durch Koppclnavigation ermittelte Fahrzeugposition 
aus dem Positionsspeicher erhalt Von der Vergleichs- 
einnchtung V4 wird dann standig Oberdie Ausgabeein- 
richtung der Luftlinienvektor (Richtung und Entfer- 
nung) vom aktuellen Standort zum Ziel angegeben. 
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